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論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨
本研究はスイカ生産の軽労化のために,収穫ロボットの開発をめざし,特に果実検出のための視覚シス
テムを開発しようとしたものである｡具体的には大半を茎葉で覆われた同系色の果実の検出法,位置検出
紘,野外での異なる照度条件への対応法,果実の収穫適期判定法を考究したもので,その評価すべき点は
次のとおりである｡
1.茎葉で大半を覆われた果実を検出するためには,可視光線の波長では困難で800mmの波長を対象と
することで可能であることを明らかにした｡次に識別のために用いるフィルタの特性を明らかにして,莱
実識別のアルゴリズムを開発した｡これに先立ち,果実が葉に覆われている場合の対処方法として,送風
により葉を揺動させた連続画像を用い,果実不可視部の検出を可能にした｡また茎葉により分断されてい
る場合でも1つの果実として推定するアルゴリズムを完成した｡
2.野外において大きく変化する照度条件への対応方法として,画像の平均濃度,標準偏差,コントラス
トからしきい値を可変させるしきい値可変法を開発した｡また,しきい値可変法を基に自動絞りレンズに
よる検出法を考究し,葉茎による影などの影響を除去する局所標準偏差法を開発した｡これにより日中の
検出率が約47%から約95%と格段に向上し,照度が大きく変化しても約95%以上の果実検出が可能となっ
た｡
3.収穫適期の判定のため緑縞部分を判定対象として,色相H,彩度S,明度 Ⅰ,を調べた｡その結果,
色相のヒストグラム分布ピークの場所を示す億 (以下E値)と糖度の間に,また彩度では平均値と糖度と
の間にそれぞれ有意な相関が見られたO"日章レッド'については糖度が増加するに従い,E億の値が特
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走の関数関係に基づいて減少する傾向があることを見つけた｡また,"甘泉"については,未熟から完熟
にかけて糖度が増加するに従いE値は減少するが,完熟から過熱にかけてはE値はほぼ一定値をとる傾向
相のE値と彩度の平均を用いることにより,未熟果実と完熟果実の判断が行えることを明らかにした｡こ
れらはロボット収穫という実際問題とのつながりが深いと考える｡
上のように,本研究は圃場で大半を茎葉で覆われたスイカ果実の検出と熟度の推定を視覚システムを用
いて可能にしたもので,農用作業機械学,計測学,農業ロボティクスに寄与するところが大きい｡
よって,本論文は博士 (農学)の学位論文として価値あるものと認める｡なお,平成9年 2月20日,請
文ならびにそれに関連した分野にわたり試問した結果,博士 (農学)の学位を授与される学力が十分･ある
ものと認めた｡
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